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BAB III 
PERANCANGAN 
3.1 Umum 
Rancang bangun sistem parkir otomatis dengan menggunakan NFC 
sebagai pendeteksi kartu para pengguna parkir. Dalam perancangannya 
membutuhkan beberapa komponen dan software pendukung yang saling berkaitan 
untuk dapat meggerakkan suatu mekanik pada pintu otomatis. Adapun rancangan 
hardware terdiri dari rangkaian motor servo, LCD, LCD Rapsberry Pi 3, ip 
camera, Arduino dan minimum system controller Raspberry. Agar system dapat 
bekerja dengan baik maka diperlukan perancangan yang baik pada bagian 
perangkat keras maupun perangkat lunak serta mekanik yang akan digunakan. 
Rancangan yang dibuat mengacu pada blok diagram dan rancangan hardware 
yang didapat dari datasheet maupun penelitian sebagaimana uraian berikut: 
3.1.1 Blok Diagram 
Adapun rancangan perangkat keras dari system parker prabayar mengacu 
sebagaimana blok diagram pada gambar 3.1: 
  
 
 
 
Gambar 3.1 Gambar Rancangan Sistem Parkir 
3.1.2 Prinsip Kerja 
 Pada rancangan blok diagram sistem, Raspberry digunakan sebagai 
pengontrol utama system, dimana Raspberry melakukan pengolahan data terhadap 
masukan yang diterima dari Arduino Mega yang kemudian di koneksikan pada 
setiap komponen yang dibutuhkan. Pada kondisi awal sistem melakukan 
pembacaan kartu ke NFC yang kemudian kartu tersebut mengirimkan data ke 
database. Data pada kartu merupakan data pertama dari sistem yang akan 
diperbandingkan dengan proses pengambilan data kedua yaitu plat nomor 
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kendaraan. Plat nomor kendaraan didapat dari pengambilan data melalui kamera. 
Kedua data tersebut di cek ke database yang terkoneksi oleh sistem, apabila kedua 
data tersebut valid pintu akan otomatis terbuka. Sistem ini hanya berguna pada 
para pelanggan yang memiliki kartu yang sudah teregristasi pada sistem. 
3.1.3 Perancangan Mekanik 
 Agar sistem dapat bekerja sebagaimana mestinya maka miniatur mekanik 
yang dirancang harus dapat mewakili bentuk aslinya sehingga penerapannya 
dalam pengontrolan dapat berjalan lancar. Dari Rancangan sistem parkir otomatis 
dapat dilihat sesuai gambar 3.2 dibawah ini : 
 
Gambar3.2 Rancangan desain parkir otomatis prabayar 
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    : Photodioda 
    : Barier Gate 
    : NFC Reader 
    : IP kamera 
    : LCD Waveshare 
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3.2 Perancangan Perangkat keras 
3.2.1 Perancangan Motor Servo 
Untuk dapat membuka gerbang secara digital pada perancangan ini di 
gunakan motor servo. Berikut perancangan Motor Servo terhadap Port Raspberry. 
 
Tabel 3.1  PORT GPIO Motor Servo  terhadap Port Raspberry 
PORT GPIO OUTPUT Kegunaan 
GPIO 13 Output Motor Servo 1 Pada pintu masuk 
GPIO 6 Output Motor servo 2 pada pintu keluar 
 
3.2.2 Perancangan Photodioda 
Untuk mengetahui kondisi ada tidaknya kendaraan pada ruas parkir di 
gunakan Photodioda yang akan di koneksikan pada Arduino Mega yang akan di 
proses dan di tampilkan pada LCD Raspberry. 
Tabel 3.2 Pin Arduino terhadap Sensor 
Pin Arduino Mega In/Out Keterangan 
13 Input Sensor 1 
12 Input Sensor 2 
A0 Input Sensor 3 
A1 Input Sensor 4 
A2 Input Sensor 5 
A3 Input Sensor 6 
A4 Input Sensor 7 
A5 Input Sensor 8 
A6 Input Sensor 9 
 
3.2.3 Perancangan Arduino MEGA 
Perancangan arduino MEGA dilakukan dengan melakukan urutan prosedur 
sebagai berikut : 
1. Mengkoneksikan komponen komponen ke setiap pin sesuai dengan 
gambar 3.3. 
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Gambar 3.3 Blok Diagram Koneksi Antar Komponen 
Pada rancang blok diagram sistem parkir terdiri dari 2 unit controller yaitu 
arduino Mega sebagai pengontrol sistem pada area parkir dan menangani input 
output berupa sensor infrared dan RFID reader, Sementara raspberry digunakan 
sebagai pengontrol utama sistem dimana Rapsberry untuk memproses hasil 
pembacaan sensor yang dikirim dari Arduino serta membaca camera, mengontrol 
motor servo dan menampilkan hasilnya pada LCD Raspberry. Alasan penggunaan 
2 controller pada system ini karena input output yang di butuhkan dalam 
perancangan sangat banyak sehingga PORT pada Raspberry tidaklah cukup 
sehingga arduino digunakan untuk membantu memperluas port dalam menangani 
input output yang digunakan. 
Pada kondisi awal sistem arduino melakukan pembacaan sensor untuk 
mengetahui kondisi ada tidaknya kendaraan pada ruas parkir tersebut kemudian 
data hasil pembacaan di simpan dan ditampilkan pada LED indicator serta 
dikirimkan pada master controller Raspberry. Hal yang sama juga di lakukan 
arduino untuk membaca RFID reader kemudian mengirimkan hasil ID pada 
raspberry. Untuk motor servo dikendalikan raspberry untuk membuka menutup 
portal berdasarkan pembacaan ID yang disesuaikan database.  
Saat user TAG RFID pada reader, maka reader membaca ID dan 
menggirimkan hasil pada raspberry, pada kondisi ini raspberry menyesuaikan ID 
dengan database, jika ID terdaftar, maka system melakukan pencitraan untuk 
meng-capture plat nomor kendaraan dan mencatat user menempelkan waktu In 
paada database selanjutnya mengirimkan perintah pada Motor Servo membuka 
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portal. Selanjutnya user dapat mementau tampilan pada layar untuk mengetahui 
lokasi kendaraan yang kosong sehingga dapat menuju lokasi parkir bersangkutan. 
Begitu juga pada saat kendaraan keluar, maka TAG reader harus ditempelkan 
pada reader bagian portal, sehingga pada kondisi ini sistem mencatat waktu keluar 
dan menyimpan database. 
Tabel 3.3 Tabel pin Arduino terhadap RFID 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
3.2.4 Perancangan Raspberry 
.  Pengolahan data terpusat pada Rapsberry Pi 3 yang berada pada ruang 
kontrol. Hasil pengolahan area parkir ditampilkan melalui LCD.  Untuk dapat 
membuka gerbang secara digital pada perancangan ini menggunakan motor servo. 
Berikut perancangan Port Raspberry.  
Tabel 3.4 PORT GPIO pada Raspberry 
PORT GPIO Input/ Output Kegunaan 
GPIO 13 Output Motor Servo 1 pada pintu masuk 
GPIO 6 Output Motor Servo 2 pada pintu keluar 
USB 1 Output LCD Display 
USB 2 Input Kamera 
USB 3 Input Arduino Uno 
 
 
 
PIN IN/OUT  Keterangan 
SCK/52 OUT SCK NFC 1,2,3 
MISO/50 IN MISO NFC1,2,3 
MISO/51 OUT MOSI NFC 1,2,3 
SS/53 OUT SDA/ SS NFC 1 
3 OUT RST/NFC 1 
5 OUT SDA/SS NFC 2 
4 OUT RST /SS NFC 2 
21 OUT SDA/SS NFC 3 
20 OUT RST /NFC 3 
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3.2.5 Perancangan Camera 
Untuk dapat membaca hasil pencuplikan gambar dan melakukan 
pencitraan digital maka diperlakukan sebuah kamera yang dapat terhubung 
dengan Rapsberry. Kamera pada sistem ini berfungsi untuk mengambil data plat 
kendaraan yang kemudian di perbandingkan dengan data dari kartu. 
 
 
 
 
Gambar 3.4 Ip camera 
3.3  Rancangan  Pengujian 
3.3.1 Motor Servo 
3.3.1.1 Tujuan 
Tujuan dari pengujian motor servo adalah untuk mengetahui berfungsi 
atau tidaknya motor servo sebagai akses utama keluar masuk area parkir. 
3.3.1.2  Peralatan Yang Digunakan 
Peralatan yang diperlukan untuk melakukan pengujian terhadap motor 
servo adalah sebagai berikut : 
1. Motor Servo 
2. Software 
3. Rapsberry Pi 3 
3.3.1.3 Langkah – langkah pengujian  
Pengujian motor servo dilakukan dengan melakukan urutan prosedur 
sebagai berikut : 
1. Mengkoneksikan komponen motor servo ke setiap pin sesuai dengan gambar 
3.3 
2. Memberi software pada Rapsberry Pi 3 untuk dapat mengontrol motor servo 
yang berfungsi sebagai buka tutup pintu otomatis. 
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3.3.2 Photodioda  
3.3.2.1 Tujuan 
Tujuan pengujian dari perancangan photodioda pada system parkir ini 
adalah sebagai sensor untuk pemberitahuan kosong atau tidaknya area parkir. 
3.3.2.2 Peralatan yang digunakan. 
1. Modul Photodioda 
2. Arduino Mega 
3. Avometer 
3.3.2.3 Langkah-langkah pengujian  
Pengujian photodiode dilakukan dalam urutan prosedur sebagai berikut: 
1. Mengkoneksikan photodiode ke arduino mega sesuai dengan pin. 
2. Memberikan software kepada arduino. 
3. Mengidentifikasi sensor photodiode. 
 
3.3.3 Input output arduino MEGA 
3.3.3.1 Tujuan 
Tujuan pengujian ini modular arduino MEGA diisi program untuk 
menyalakan LED berkedip untuk mengetahui bekerja tidaknya modul yang diisi 
melalui firmware arduino. Selanjutnya mengukur keluaran tegangan dari masing-
masing pin arduino menggunakan AVOMETER. Adapun LED terhubung pada 
pin 10 arduino MEGA 
Diagram pengujian 
3.3.3.2 Peralatan Yang Digunakan 
Peralatan yang diperlukan untuk melakukan pengujian terhadap motor 
LED adalah sebagai berikut : 
1. Power Supply 
2. ModulArduino MEGA. 
3.3.3.3 Langkah – langkah pengujian 
Langkah-langkah pengujian dari arduino seperti dibawah ini : 
1. Download software LED pada modul Arduino. 
2. Nyalakan power supply 
3. Perhatikan hasil pada LED  
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3.3.4 Raspberry IP  
3.3.4.1 Tujuan 
Tujuan pengujian dari perancangan rapsberry pi 3 sebagai mikrokontroller 
utama pada sistem yang fungsinya untuk menerima dan mengirim data agar 
berjalan dengan baik. 
Untuk dapat menampilkan hasil dari proses yang dijalan Rapsberry Pi 3, 
maka diperlukan sebuah display. Pada board Raspberry terdapat output display 
dengan koneksi HDMI untuk menampilkan display atau desktop dari operating 
sistem Rapsberry Pi 3. Pada perancangan display atau desktop dari operating 
sistem. 
 
 
 
 
Gambar 3.6 LCD Rapsberry Pi 3 5 “ 
3.3.4.2 Peralatan Yang Digunakan 
Peralatan yang diperlukan untuk melakukan pengujian terhadap motor 
servo adalah sebagai berikut : 
1. Rapsberry Pi 3 
2. Software 
3.3.4.3 Langkah – langkah pengujian 
Adapun langkah langkah pengujian dalam Rapsberry pi 3 adalah sebagai berikut : 
1. Mengkoneksikan antara komponen dengan Rapsberry pi 3. 
2. Mencoba koneksi dengan cara melihat tegangan yang terjadi pada Rapsberry 
pi 3. 
3.3.5 Kamera 
3.3.5.1 Tujuan 
Tujuan pengujian dari perancangan kamera adalah sebagai komponen pada 
sistem yang berfungsi sebagai pengambil data plat nomor kendaraan. 
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3.3.5.2 Peralatan Yang Digunakan 
Peralatan yang diperlukan untuk melakukan pengujian terhadap Kamera 
adalah sebagai berikut : 
1. Kamera
2. Rapsberry Pi 3
3.3.5.3 Langkah – langkah pengujian 
Adapun langkah langkah pengujian Kamera adalah sebagai berikut : 
1. Mengkoneksikan antara komponen dengan Rapsberry pi 3.
2. Mencoba koneksi dengan cara melihat hasil koneksi dari LCD Rapsberry.
